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@ Dispositi? de fretnage de pignons d'une boite de vttesses de v6hlcule automobile. 

©) Llnvention conceme un disposltlf de freinage de pignons 
aune boTte de vitesses comportant au moms un rapport de 
marche avant equips d'un synchroniseur a friction actionn6 par 
un premier coulisseau 30 dont le deplacement axial, dans le 
sens du passage, est commande par un doigt de commande 20 
pr^alablement engage dans une crosse de commande 42-54, et 
un rapport non synchronise dont le passage est command^ par 
deplacement axial d'un second coulisseau 34. parall^lement au 
premier coulisseau et dans le sens oppose au sens de passage 
de ce dernier. 

Sdon {Invention, le dispositif comporte des moyens provo- 
quant une partie du deplacement axial du premier coulisseau, 
lors du mouvement de selection du rapport non synchronise, de 
fapon a entraTner le synchroniseur prealablement au passage 
du rapport non synchronise, qui component une rampe 56, 
formSe sur une partie 54 de la crosse de commande du premier 
coulisseau, avec laquelle coopere le doigt de commande~20 du 
rapport synchronise lorsque le doigt de commande du rapport 
non synchronise est amen6 en vis-a-vis d*un element d'entra?- 
nement 42 solidaire du second coulisseau 34. 
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Description 

Dispositiff de freinage de pignons d'une botte de vitesses de v6hicule automobile 



La presents invention a pour objet un dispositif de 
freinage de pignons d'une boite de vitesses de 
v^hicule automobile. 5 

Les engrenages des bortes de vitesses poss^dent 
une inertie en rotation qui, lors de Tengagement ^ 
I'arret d'un rapport non synchronise tel que par 
exemple la marche arriere. entraine un craquement 
tres d6sagreable pour I'utilisateur du vehicule 10 
equips d'une telle boTte de vitesses. 

Differentes solutions ont ete proposees pour 
remedier ii cet inconvenient II est possible d'equiper 
le rapport de marche arriere d'un synchroniseur a 
friction qui agit directement sur le pignon de marche IS 
arriere pendant la course de passage de la marche 
arriere. Etant donne que le couple de freinage 
necessaire pour arreter la rotation des engrenages 
d*une boTte de vitesses est proportionnel au cube du 
rapport de multiplication et au diametre du synchro- 20 
ntseur. le freinage au moyen d'un synchroniseur de 
petit diametre equipant un rapport court de la boTte 
de vitesses. tei que par exemple la marche arriere. 
est particuli6rement defavorable. 

On a §galement propose de ralentir les pignons en 25 
utilisant un des synchroniseurs de la boite de 
vitesses, tel que par exemple celui equipant le 
quatrieme rapport, en PentraTnant partietlement 
durant le debut de la course de selection et de 
passage de la marche arriere. Une telle solution est 30 
notamment decrite dans (e brevet US n** 4.510.818. 
On constate toutefols que dans un tel syst^me, 
ptusteurs pieces frottantes interviennent de fapon 
complexe et peu fiable. et le degagement du 
synchroniseur est realise de maniere imprecise, 35 
elastiquement et non positlvement, lors de Tengage- 
ment de la denture de marche euriere, ce qui se 
traduit par une durete de commande et des 
craquements lors du passage de ce rsipport. 

Afin de remedier aux inconvenients des solutions 40 
ant^rieures, la presente invention propose un dispo* 
sitif de freinage de pignons d'une bdrte de vitesses 
comportant au moins un rapport §quip6 d'un 
synchroniseur d friction actionn6 par un premier 
coulisseau dont le deplacement asdal. dans le sens 45 
du passage, est command^ par un doigt preaiable- 
ment engage dans une crosse de commande 
solidaire du coulisseau. depuis une position de point 
mort. par un mouvement de selection selon une 
direction perpencficidaire a i'axe de deplacement du 50 
coulisseau, et un rapport non synchronise dont le 
passage est command^ par deplacement axial d*un 
second coulisseau, parallelement au premier coulis- 
seau et dans le sens oppose au sens de passage de 
ce dernier, au moyen d'un doigt prealablement 55 
amene en ws-a-vis d'un element d'entrainement, 
solidaire du second coulisseau, par un mouvement 
de selection de meme sens et d'amplitude egale ou 
superieure a ceux du mouvement de selection du 
rapport synchronise, ie dispositif comportant ^gale- 60 
ment des moyens provoquant une partie dudit 
deplacement axial du premier coulisseau. lors du 
mouvement de selection du rapport non synchro- 



nise, de fa(^n k entralner le synchroniseur preala- 
blement au passage du rapport non synchronise. 
caract6ris6 en ce que lesdits moyens component 
une rampe, formee sur une partie de la crosse de 
comnnande du premier coulisseau avec taquelle 
coopere le doigt de commande du rapp>ort synchro- 
nise iorsque le doigt de commande du rapport non 
synchronise est amene en vis-e-vis de Tetement 
d'entrainement. 

Selon une autre caracteristique de rinven tion, et 
notamment dans le cas ou la boite de vitesses est 
une IdoTte possedant trois axes de passage, chacun 
des deux coulisseaux est equtpe d*un dispositif de 
billage de point mort. le dispositif de btllage associe 
au second coulisseau etant tare elastiquement de 
maniere e immobtliser axialement ce dernier par 
rapport au carter de la bolle de vitesses Iorsque le 
doigt de commande du rapport synchronise co- 
opere avec la rampe. 

Selon un mode de realisation pariiculierement 
avantageux de Tinvention, les deux coulisseaux sent 
coaxiaux et mobiles axialement par rapport k Tautre 
d'une course maximale sensttMement egale a ladite 
partie du deplacement axial du premier coulisseau. 
la crosse comprenant une premiere partie solidaire 
du premier coulisseau et sur laquelle est formee la 
rampe, et une seconde partie solidaire du second 
coulisseau, disposee en vis-e-vis de la premiere 
partie. et que constitue reiement d'entrainement, tes 
deux doigts de commande des rapports synchro- 
nise et non synchronise etant constitues par un 
doigt de commande unique. 

Selon un autre mode de realisation de I'invention. 
et dans le cas d'une borte de vitesses comportant 
quatre couloirs de passage paralieies, le doigt de 
commande du rapport synchronise et le doigt de 
commande du rapport non synchronise sont deux 
doigts dtstincts lids en translation et en rotation e un 
arbre de commande nK>nte coulissant et rotatif dans 
le carier de la boTte de vitesses, la crosse compor- 
tant une sailtie. disposee en vis-e-vis de la rampe, 
avec laquelle coopere le doigt de commande du 
rapport synchronise, en fin de passage du rapport 
non synchronise, de fapon e ramener ie premier 
coulisseau dans sa position de point mort. 

Selon I'invention le rapport non synchronise est la 
marche arriere et le rapport synchronise est le 
rapport de marche avant de rang le plus eieve. 

D*autres caracteristlques et avantages de Tmven- 
tlon apparaltront e la lecture de la description 
detainee qui va sulvre pour la comprehension de 
laquelle on se reportera aux dessins annexes dans 
(esquels : 

- La figure 1 est une vue stmplifiee. en coupe 
partielle. d'une borte de vitesses a cinq rapports 
de marche avant et un rapport de marche 
arriere, a trois axes de passage, equipee d'un 
dispositif de freinage de pignons realise confor- 
mement aux enseignements de I'invention; 

- la figure 2 est une vue en coupe selon la 
ligne 2-2 de la figure 1 ; 
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- la figure 3 est une vue partfelle en 
perspective selon la fleche F de la figure 2, le 
doigt de commande etant engage dans la 
crosse du coullsseau associe a la marche 
arri^re et au clnquieme rapport de marche avant 
» 

- la figure 4 est une vue partieUe selon la 
fleche F de la figure 2. le doigt de commande 
etant engage dans la crosse associee aux 
troisieme et quatrieme rapports de marche 
avant; 

- les figures 5a et 5b sent des vues en coupe 
parttelie selon la llgne 5-5 de la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue sch6matique en 
perspective d'un disposittf de freinage de 
pignons selon Tinvention utilise dans une botte 
de vitesses a quatre couloirs de passage, le 
levier de changement de vitesses etant en 
position de point mort entre les troisieme et 
quatrieme rapports ; 

- la figure 7a est une vue en coupe selon Id 
ligne 7-7 de la figure 6 ; 

- la figure 7b est une vue similaire a celle de la 
figure 7a lors du dibut du mouvement de 
selection du rapport non synchronise ; et 

- la figure 7c est une vue similaire a ceite de la 
figure 7a a Tissue du mouvement de selection 
du rapport non synchronise. 

On a represente ^ la figure 1 un dispositif de 
commande interne d'une boite de vitesses dont on 
peut voir une partie du carter 10. La botte de vitesses 
representee est une botte de vitesses a cinq 
rapports de marche avant et un rapport de marche 
arri^re et k trois axes de passage 12, 14 et 16. 

Les trois axes de passage 12, 14 et 16 sont 
months coulissants et paralleles entre eux k Tinte- 
rieur du carter 10. Les trois axes de passage 12, 14 
et 16 qui .sont repr&sentSs au point mort portent, 
dans un meme plan vertical perpendiculaire k leur 
direction de deplacement axial, un ou deux fraisages 
cylindriques, I'axe central 14 comportant en outre au 
droit de ces fraisages un bonhomme 18 couiissant 
dans un per^age et qui n'entre en jeu que lors du 
deplacement d'un axe de passage exteneur 12 ou 
16. 

L*axe de passage inf6rleur 16 commande, sous 
Taction d'un doigt de commande 20 qui coopere 
avec une crosse de passage 22, le passage du 
premier ou du second rapport de marche avant 
selon que Paxe est deplace axiaiement, respective- 
ment vers la droite ou vers la gauche en considerant 
la figure 1. L'axe de passage central 14 commande, 
sous Taction du doigt 20 qui coopere avec une 
crosse de commande 24, le passage du troisi§me ou 
du quatrieme rapport de marche avant selon que 
!*axe de commande 14 est d6place axiaiement vers 
la droite ou respectivement vers la gauche. L*axe de 
passage superieur 12 commande, d'une fapon qui 
sera decrite plus avant, le passage du cinqui^me 
rapport de marche avant, ou du rapport de marche 
arriere selon que Taxe de passage 12 est ddplacS 
axiaiement vers la droite ou respectivement vers la 
gauche par le doigt de commande 20. 

Le cinquieme rapport de marche avant, qui dans 
cette boTte de vitesses est le rapport de marche 



avant de rang le plus eieve. est equipe d'un 
synchroniseur a friction (non represente) qui est 
actionne par une fourchette 26, d'actionnement du 
synchroniseur et de passage du cinquieme rapport. 
5 qui est fix^e a Textremit§ iibre gauche du premier 
axe de passage 12 au moyen d'une vis 28 qui 
TlmmobiPise en translation et en rotation. L*actionne- 
ment de la fourchette 26 est effectue au moyen d'un 
coullsseau 30 monte sur le premier axe de passage 
10 12 au moyen d*une vis 32 qui Timmobilise en 
translation et en rotation sur Taxe de passage 12. 
L*axe de passage cylindrique 12, la fourchette 26. et 
le coullsseau 30 torment ainsi une unite structurelle 
qui peut se d^placer axiaiement par rapport au 
IS carter de la boTte de vitesses 10. 

Un second coullsseau 34 est monte sur Taxe de 
passage 12 par rapport auquel ii peut couiisser 
axiaiement. Le second coullsseau 34 est equipe d*un 
dispositif de billage de point mort 36, tare 6lastique- 
20 ment par un ressort 38, qui permet d'immobiiiser 
a3datement le second coullsseau 34 par rapport au 
carter 10 de la boTte de vitesses, notamment dans sa 
position de point mort representee k la figure 1. Le 
second coullsseau 34 est muni d*un prolongement 
2S axial 40 s*etendant vers la droite, en considerant la 
figure 1 , et dont Textremite est repliee a de fapon 
a conslituer un 6l6ment d'entraTnement 42 du 
second coullsseau 34 qui s'etend dans un plan 
sensibiement perpendiculaire a Taxe de deplace- 
30 ment du coullsseau 34. Dans le mode de realisation 
represente a la figure 1 , le prolongement axial 40 est 
forme d'un barreau soud6 k la surface exteme 
sensibiement cylindrique du second coullsseau 34. 
Comma on peut le constater, notemment aux 
35 figures 2 et 3, le prolongement axial 40 du coulisseau 
34 et son extremlte repliee 42 coulissertt sur une 
premiere surface de guidage verticale 44, en 
considerant les figures 2 et 3, ainsi que sur une 
surface horizontal e 46 qui sont toutes les deux 
40 fomrtees dans ie premier coulisseau 30 dont elles 
deiimrtent une portion encochee a angle droit 48. La 
portion encochee 48 est egalement deiimitee axiaie- 
ment vers la droite par une parol transversals de 
butee 50 qui coopere avec la face laterale en 
45 vis-e-vis 52 de Textremite d'entraTnement 42 du 
prolongement 40 du second couOsseau 34. Les 
surfaces de guidage 44 et 46. en cooperation avec le 
prolongement 40 du second couGsseau 34, Immobi- 
lise ce dernier en rotation par rapport a Taxe de 
50 passage 12. 

L'eiement d'entratnement 42 constitue la premiere 
partie d*une crosse de coulisseau en deux parties 
dont la seconde partie est formee par un prolonge- 
ment 54 venu de matiere avec le coullsseau 30. 
55 Comma on peut le constater aux figures 1 a 4, 
Teiement d'entralnement 42 et la seconde partie 54 
de la crosse sont disposes en vis-^-vis Tun de Tautre 
de maniere a former une crosse k Tinterieur de 
laquelle est susceptible de s*engager le doigt de 
60 commande 20. 

Le doigt de commande 20 qui. dans ce mode de 
realisation, est un doigt de commande unique pour 
la selection et le passage du cinquieme rapport de 
marche avant ou de la marche arriere, est relte au 
■ 65 levier de changement de vitesses (non represente). 
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Le doigt de commande 20 peut se deplacer selon 
une premiere direction, s*etendant dans un plan 
perpendicularre aux axes de passage 12, 14 et 16. 
appelee direction de selection. II effectue des 
mouvements de selection, verticalement vers le haut 
ou vers le bas en considerant les figures 1 A 4. pour 
venir s*engager dans Tune des crosses 22, 24 ou 
dans la troisieme crosse f ormee des deux parties 42 
et 54, selon ie groupe de deux rapports parmi 
lesquels figure le rapport que Ton veut sdtectionner 
en vue de son passage utterieur. Aux figures 1 , 2 et 
4, le doigt de commande 20 est repr6sente dans sa 
position dite de point mort dans laquelte il est 
engage dans la crosse 24 de passage des troisieme 
et quatrieme rapports de marche avant. 

Le doigt de commande 20 peut se deplacer selon 
une seconde direction, perpendiculaire a direction 
de selection, selon deux sens de passage opposes 
correspondant au passage de t*un ou de Tautre des 
deux rapports associes a la crosse dans laquelle il a 
ete preaiablement engage. 

Conformement a Tinvention. la boite de vitesses 
representee aux figures 1 i 5 comporte un dispositif 
de freinage de pignons comportant des moyens 
provoquant une partie du d^placement axial du 
premier coulisseau 30, tors du mouvement de 
selection du rapport de marche arriere non synchro- 
nise, de fapon a entratner le synchroniseur du 
cinquieme rapport de marche avant preaiablement 
au passage du rapport de marche arriere. 

Ces moyens sont constitues par une rannpe 
IncUnee 56 formSe sur la premiere partie 54, soli 
daire du premier coulisseau 30, de la crosse en deux 
parties associ&e a Taxe de passage sup6rieur 12. La 
rampe 56 est orientee et dimensionnee de fa^on 
que, iorsque les deux parties 42 et 54 de la crosse 
sont en butee Tune contre Tautre, la distance 
moyenne "d* separant la rampe 56 de Tetement 
d'entraTnement 42 soit inf^rieure a la largeur axiale 
"1" du doigt de commande 20. 

Les deux coulisseaux 30 et 34, et done les deux 
parties 42 et 54 de la crosse, sont sollicites 
elastiquement dans une direction correspondant au 
rapprochement des deux parties de la crosse et k la 
cooperation des surfaces de butee en vis-^-vis 50 et 
52, au moyen d*un ressort de compression 58. Le 
ressort de compression 58 est dispose entre un 
epaulement 60 de la fourchette 26 et un ^paulement 
en vis-^-vis 62 du second coulisseau 34. Le ressort 
58 est susceptible d'etre comprfm6 axialement entre 
les epaulements 60 et 62, Jusqu*a ce que ses spires 
deviennent jointtves, d*une course maximale "x* qui 
determine le d6battement relattf maximal entre le 
premier coulisseau 30 et le second couDsseau 34 et 
done I'ecartement maximal possible entre Telement 
d'entralnement 42 et la premiere partie 54 de la 
crosse. En variante, ce d^battement et cet 6carte- 
ment maximal sont procures par mise en contact de 
faces en >ns-A-vis de parties extremes respectives 
des coulisseaux 30 et 34, les spires du ressort 58 
n*etant alors plus jointives. 

On decrira maintenant le mode de f onctionnement 
du dispositif de freinage selon Tinvention en partant 
de la position de repos du doigt de commande 20 
representee aux figures 1, 2, 4 et 5a. 



A partir de la position de point mort du doigt de 
commande 20, un mouvement de selection vers le ' 
haut de ce dernier provoque son engagement entre 
les deux parties 42 et 54. Lors de cet engagement, la 

5 surface p6riph6rique du doigt de commande 20 
coopire avec tei rampe 56 de fapon & provoquer un 
ddplacement axial, vers la droite. de la premiere 
partie de la crosse 54. Ce d^placement axial de la 
partie 54 provoque un d&placement axial de meme 

10 valuer du premier coulisseau 30 dans le sens 
correspondant au passage du cinquieme rapport de 
marche avant. 

Conformement & rinvention, le tarage elastique du 
billage de point mort 36 du second coulisseau 34 

15 poss^de une valeur sufTisamment 6lev6e de maniere 
& immobiliser axialement le second coulisseau 34 
par rapport au carter 10 Iorsque le dotgt de 
commande 20 coopdre avec la rampe 56. et k 
permettre k ('Element d'entralnement 42 d'encaisser 

20 l*effort de reaction A la pouss6e P exerc6e sur le 
doigt de commande 20. 

A la fin de son mouvement de selection, le doigt 
de commande 20 est totalement engag6 & rintSrieur 
de la crosse en deux parties dont il a provoqu6 un 

25 6cartement axial d*une valeur x 6gale a la valeur 
maximale de debattement relatif possible entre les 
deux coulisseaux 30 et 34, le ressort 58 etant alors 
comprim^ de cette valeur x et ses spires etant 
jointives. 

30 Lors du mouvement de selection, le deplacement 
vers la droite du premier coulisseau 30, d*une course 
6gale a une partie du deplacement n^cessalre au 
passage complet du cinquieme rapport de marche 
avant, a pour effet de provoquer un entrainement du 

35 synchroniseur au moyen de la fourchette 26. 

Le passage du rapport de marche arriere s 'effec- 
tue, apres le mouvement de selection qui vient d'etre 
decrit, en provoquant un deplacement axial du 
second coulisseau 34 vers la gauche, au moyen du 

40 doigt de commande 20. En partant de la position 
representee aux figures 3 et 5b, dans laquelle les 
surfaces en vis-e<-vis 50 et 52 sont desormais 
ecartees Tune de Tautre* un actionnement du doigt 
de commande par le levier de changenr>ent de 

45 vitesses vers la gauche a pour effet de provoquer 
Tentrainement du second coufisseau 34. Le deplace- 
ment du second coulisseau 34. k rencontre de 
I'effort elastique exerce par le dispositif de billage 36 
provoque, par I'mtermediaire du ressort 58 dont les 

50 spires sont jointives. ou en variante. par I'interme- 
diaire des susdites faces en vis-a-vis, Tentrsunement 
de la fourchette 28 et alns! du premier coulisseau 30 
par rapport au carter 10 de la borte de vitesses. Le 
deplacement vers la gauche du second coulisseau 

55 30. c'est-e-dire dans le sens oppose au sens de 
passage du cinquieme rapport de marche avant. 
provoque la rotation d'une fourchette 64 de passage 
de la marche arriere montee pivotante autour d'un 
axe 66 du carter 10 et dont une extremite 68 est 

60 repue dans une encoche correspondante 70 du 
premier couOsseau 30. Le deplacement de celui-ci 
provoque &i outre le debrayage du synchroniseur 
du cinquieme rapport, ce qui rend libre Tengage- 
ment des dentures de marche arriere. 

65 En partant de la position representee aux figures 3 
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et 5b« le passage du cinquieme rapport de marche 
avant s'effectue, de mani^re ciassique, en deplapant 
!e doigt de commande 20 vers la drolte de manidre a 
entrainer directement le premier coulisseau 30 dans 
la meme direction et ainsi la fourchette de passage 
26. L'action du synchroniseur s'effectuant des le 
mouvement de selection, la course du coulisseau 
30, et par suite du levier de changement de vitesses, 
pour le passage du cinquieme rapport, est plus 
courte que dans les disposltffs usuels de commande 
oil le synchroniseur agit lors du d§placement du 
coulisseau. 

La selection et le passage des quatre premiers 
rapports de marche avant s'effectue d*une manidre 
classique qui ne sera pas decrite ici. 

On dScrira maintenant un second mode de 
realisation du dispositif seion IMnvention appliqu6 a 
une boTte de vitesses a quatre couloirs de passage. 
Dans cette description, les elements identiques ou 
Equivalents a ceux du premier mode de realisation 
sont dSsignes par les memes chiffres de reference 
augmentes de 100. 

Le dispositif de commande la boTte de commande 
represents aux figures 6 ^ 7c permet la commande 
du changement de rapport d'une boUe de vitesses 
k cinq rapports de marche avant et a un rapport de 
marche arri^re. Les elements mobiles usuels non 
representes, pour Tengagement altematrf d'engre- 
nages correspondant aux divers rapports, peuvent 
etre deplaces k I'aide de quatre crosses coulis- 
santes respectivement solidalres de quatre coulis- 
seaux paralleles qui sont agencds dans le carter de 
la borte de vitesses. Les deux crosses centrales 122 
et 124 sont associ^s k deux coulisseaux de fapon 
& permettre, d'une mani^re classique, le passage 
des quatre premiers rapports de marche avant. 

La crosse lateraie de droite. solidalre d*un premier 
coulisseau 130 permet ia selection et le passage du 
cinquieme rapport de marche avant. A cet effet elle 
comporte une branche verticale 154 avec laquelle 
est susceptible de cooperer un premier doigt de 
commande 120 du cinquieme rapport de marche 
avant synchronise. Le doigt de commande 120 est 
immobilise en rotation et en translation par rapport 
d un arbre de commande 70 de ia selection et du 
passage des vitesses, monte coulissant et rotatif 
dans le carter de ia boTte de vitesses. Un second 
doigt de commande 72 est monte sur I'arbre de 
commande 70 par rapport auquel 11 est egalement 
immobilise en translation et en rotation. L*extremit6 
Inf^rieure 74 du second doigt de commande 72 est 
susceptflDle de cooperer avec un Element d'entraT- 
nement 142 forme par une branche verticale d'un 
second coulisseau 134 auquel est relid le pignon du 
rapport de marche arriere non synchronise. 

Le passage du cinquieme rapport de marche 
avant synclironise s'effectue en faisant coulisser le 
premier coulisseau 130 paralldlement i sa direction 
de passage, c'est-a-dire selon une direction perpen- 
diculatre k la direction de selection qui est paraliele 
k Taxe de commande 70. Le passage du rapport de 
marche arriere s'effectue en provoquant un d6place- 
ment du second coulisseau 134 paralleien^ent a la 
direction de passage du cinquieme rapport de 
marche avant mais dans le sens oppose au sens de 



passage de ce dernier rapport. 

Conformement a Tinvention, la partie de crosse 
154 du premier coulisseau 130 comporte une rampe 
156 avec laquelle coopere le premier doigt de 
5 comiBande 120 du cinquieme rsipport de marche 
avant synchronise lorsque qu*il est deplace, dans la 
direction de selection, vers la droite en considerant 
les figures, jusqu'4 ce qu'il solt compldtement 
engage a llnterieur de la crosse du premier 
10 coulisseau 130 et tel que represente a la figure 7c. 
Etant donne que ie second doigt de commande 72 
est lie en translation au premier doigt de commande 
120. le deplacement de ce dernier vers la droite 
provoque un deplacement du second doigt de 
IS commande 72 de fagon que ce dernier solt amene 
simultanement en vis-a-vis de Telement d'entraine- 
ment 142 du second coulisseau 134comme on peut 
le constater aux figures 7b et 7c. 

L'engagement du premier doigt de commande 
20 120 k rinterieur de la crosse du premier coulisseau 
130 provoque un deplacement. vers le haut en 
considerant les figures 7a a 7c, de la partie de 
crosse 154 et done du premier coulisseau 130 d*une 
course "x" dont la valeur est determinee par le profil 
25 et Torientation de la rampe 156. 

Le deplacement du premier coulisseau 130 d'une 
course "x" egale k une partie de son deplacement 
axial dans le sens du passage de la cinquieme 
Vitesse a pour effet de provoquer I'entralnement du 
30 synchroniseur equipant le cinquieme rapport de 
marche avant et done de provoquer un freinage du 
pignon d'entree de la bolte de vitesses. 

Le passage du rapport de marche arriere. en 
partant de la position illustree k la figure 7c, 
35 s'effectue au moyen du levier de changement de 
vitesses qui provoque une rotation de Tarbre de 
commande 70 de maniere 4 deplacer Textremite 
libre 74 du second doigt de commande 72, vers le 
bas en considerant la figure 7c, pour entrainer 
40 I'element d'entrainement 142. Afin d'assurer le 
retour k sa position de point mort du premier 
coulisseau 130. la crosse equipant ce demier 
comporte une saillie 76. La saillie 76 s'etend 
vertlcalement et est dlspos^e en vis-a-vIs de la 
45 rampe 156. Le premier doigt de commande 120 
coopere avec la saillie 76. lors de la fin de I'operation 
de passage du rapport de marche arridre non 
synchronise, de fapon a ramener le premier coulis- 
seau 130 dans sa position de point mort representee 
50 en trait mixte a la figure 7c. 

Grace a I'invention qui vient d'etre decrite. et 
selon ses deux modes de realisation, on a realise un 
dispositif de freinage de pignons qui utilise un 
engagement et un entrainement partiel du synchro- 
55 niseur du cinquieme rapport de marche avant qui est 
provoque par le mouvement de selection du rapport 
de marche arriere non synchronise. Le dispositif 
propose, simple et fiabie, en particulier grace k la 
cooperation directe du doigt avec une rampe 
60 agencee sur le coulisseau du rapport le plus long, 
agit efficacement lors de chaque operation de 
passage de la marche arriere et evite les craque- 
ments indeslrables de la pignonerie de la bofte de 
vitesses, notamment grace au debrayage positrf du 
65 synchroniseur en ftn de course correspondant k ce 
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passage. 



Revencfications 5 



1. Disposrtif de freinage de pignons d*une 
borte de vitesses de vehicule automobile com- 
portant au moins un rapport (5eme) equipe d*un io 
synchroniseur a friction actionne parun premier 
coulisseau (30. 130) dont le depiacement axial, 
dans le sens du passage, est command^ par un 
doigt (20. 120) pr^lablement engag§ dans une 
crosse de commande (42-54-142-154) solidaire IS 
du couiisseau, depuis une position de point 
mort, par un mouvement de selection selon une 
direction perpendiculaire a Taxe de depiace- 
ment du coulisseau, et un rapport non synchro- 
nise (AR) dont le passage est commande par 20 
d§placement axial d*un second coulisseau (34, 
134), parallSlement au premier coulisseau et 
dans le sens oppose au sens de passage de ce 
dernier, au moyen d'un doigt (20, 72) pr6alable- 
ment amene en vis-a-vis d'un 6l§ment d*entraF- 25 
nement (42, 142) solidaire du second coulis- 
seau, par un mouvement de selection de meme 
sens et d'ampiitude egaJe ou superieure k ceux 

du mouvement de selection du rapport syn- 
'chronis6, le dispositif comportant Sgalement 30 
des moyens provoquant une partle (x) dudit 
dSplacement axial du premier coulisseau. lors 
du mouvement de selection du rapport non 
synchronise, de fapon a entrajner le synchroni- 
seur prealablement au passage du rapport non 55 
synchronise, caracteris^ en ce que lesdits 
moyens comportent une rampe (56, 156), 
formee sur une partie (54, 154) de la crosse de 
commande du premier coulisseau, avec la- 
quelie coop^re le doigt de commande (20, 120) 40 
du rapport synchronise lorsque le doigt de 
commande du rapport non synchronise est 
amend en vis-a-vis de I'element d*entraTnement. 

2. Dfspositrf de freinage de pignons selon la 
revendication 1 caracterise en ce que chacun 45 
des deux coulisseaux est equipe d'un dispositif 

de tillage de point mort et en ce que celui (36) 
assocl§ au second coulisseau est tare eiasti- 
quement de maniere a immoblliser axialement 
ce dernier par rapport au carter (10) de la botte 50 
de vitesses brsque le doigt de commande du 
rapport synchronise coop^re avec ladite rampe 
(56). 

3. Dispositif de freinage de pignons selon 
rune des revendications 1 ou 2 caracterise en 55 
ce que les deux coulisseaux (30, 34) sent 
coaxiaux et mobiles axialement Tun par rapport 

a i'autre d'une course maximale sensiblement 
egale i ladite partie (x) du depiacement axial du 
premier coufisseau. en ce que ladite crosse 60 
comprend une premiere partie (54) solidaire du 
premier coulisseau (30) et sur laquelle est 
formee ladite rampe (66), et une seconde partie 
(42) solidaire du second coulisseau (34). dispo- 
see en vis-^-vIs de la premiere partie, et qui 65 




constitue ledit element d'entralnement, et en ce 
que les doigts de commande des rapports 
synchronise et non synchronise sont un doigt 
unique (20). 

4. Dispositif de freinage de pignons selon la 
revendication 3 caracterise en ce qu'il com- 
porte un ressort de rappel (58) qui sollicite 
eiastiquement les deux parties (42. 54) de la 
crosse en butee Tune centre Tautre. 

5. Dispositif de freinage de pignons selon la 
revendication 4 caracterise en ce que le ressort 
de rappel (58) est un ressort de compression 
coaxial aux deux coulisseaux et dont la course 
maximale de compression k spires jointives est 
egale k ladite course maximale de debattement 
relatif des deux coulisseaux. 

6. Dispositif de freinage de pignons selon 
Tune des revendications 3 ou 4. caracterise en 
ce que la course maximale entre les deux 
couliseaux (30. 34) est obtenue par mise en 
contact de deux faces en vts-e-vis de parties 
extremes respectives de ces deux coulisseaux. 

7. Dispositif de freinage de pignons selon 
Tune des revendications 1 ou 2. caracterise en 
ce que le doigt de commande (120) du rapport 
synchronise et le doigt de commande (72) du 
rapport non synchronise sont deux doigts 
disttncts lies en translation et en rotation k un 
arbre de commande (70) monte couiissant et 
rotalif dans le carter de la bolte de vitesses, et 
en ce que ladite crosse comporte une saHlie 
(76), disposee en vis-e-vis de lacfite rampe 
(156). avec laquelle coopere le doigt de com- 
mande (120) du rapport synchronise, en fin de 
passage du rapport non synchronise, de fapon 
ki ramener le premier coulisseau (130) dans sa 
position de point mort. 

8. Dispositif de freinage de pignons selon 
Tune quelconque des revendications prece- 
dentes caracterise en ce que le rapport non 
synchronise est la marche arriere et en ce que 
le rapport synchronise est le rapport de marche 
avant de rang le plus eieve. 
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